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TOAHSPORTANORDlfflNG MED SIAVS TYRNTOG 
TEKMISKT OMRAdE 

Farellggande uppfinning hanfSr sig ailment till en 
5 anordning f 6r transport av gods och avser mer specif ikt 
en anordning, vid vilken en hjulfbrsedd bSrare bringas 
f51ja en bana med anvSndande av slavstyming. 

- BAKGROND .... . . 

Vid fdrf lyttningar av material med hjaip av exempelvis 

10 fordon eller transportar Sr det ibland en £5rdel att 

verkstaila f5rf lyttningen genom att ansStta en kraft p& 
fordonet eller koxiqponenten istailet f5r att styra med- 
elst en styrmekanism* Exempel p& s&dana applikationer Slt 
transport och positionering av material till en rdrlig 

15 monteringslina. Vid positioneringen av kon«>onenter Sr 
det en fOrdel att kunna fSra konqponenten i l^ge genom 
att ansatta en kraft pS den. Med den fflreslagna 15s- 
ningen fSljer komponenten automatiskt monteringslinjens 
rdrelser \inder samt efter monteringen av denna. 

20 vid ovan beskrivna hantering anvands idag exempelvis 
luftkuddeburna transportorer . Dessa kan forflyttas med 
obegransad rorlighet med de har dock ingen servof unktion 
vilket leder till stor anstrSngning vid igSngsSttning 
samt retardation d& stora massor transporteras . 

25 SAMMAMFATTNING AV DPPFINNINGEN 

Ett andam&l med uppf inningen Sr att &stadkomma en anord- 
ning r som mdjliggSr ansattande av endast liten kraft i 
dnskad transportriktning vilket leder till att en servo- 
f unktion kopplas in, varvid servoverkan vBnds och 5ver- 
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g&r till att retardera fordonets massa d& den ansatta 
kraften upphdr. 

Uppfinningen bygger pS insikten, att en transportanord- 
ning kan anordnas med en drlvdel och en bSrdel som ar 
5 inbordes rorliga, varvid sensorer som mater det inbSrdes 
laget f6r delarna m6jligg5r en s lavs tyrningsfunkt ion for 
drivning av transportanordningeh i Snskad riktning. 

Enligt uppfinningen &stadkommes s&ledes en transport- 
anordning s&som definierad i patentkravet 1« 

10 Ytterligare ffiredragna utfSringsfoinner def inieras av 
underkraven. 

Hed den uppf inningsenliga transportanordningen 15ses 
ovannSmnda problem med kMnd teknik. Genom att en rela- 
tivt liten kraft som ansSttes mot bSrdelen kan regi- 
15 steras, vilket leder till att bardelens driver gan driver 
i dnskad riktning, &stadkommes en anordning vars rorelse 
kan kontrolleras pS ett exakt s&tt. 

KORT BESKRIVNIIIG AV RITNIMGARNA 

Uppfinningen kommer att n&rmare beskrivas s&som exempel, 
20 med h&ivisning till bifogade ritningar, p& vilka: 

fig. la visar en sidovy 5ver en transportanordning 
enligt uppfinningen, 

fig. lb visar en toppvy av den i fig. la visade trans- 
portanordningen , 

25 fig. Ic visar en genomsynlig perpektiwy av den fig, la 
visade transportanordningen. 
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fig. Id visar ett forenklat blockschenia ttver de delar 
som ing&r i drivsystemet for transportanordningen enligt 
uppf inningeur 

fig, 2a-c visar vyer motsvarande de som visas i fig. 
5 la-c men d& en kraft ansfitts transportanordningens 
bardel i en Ifingdrikiining, 

fig. 3a-c visar vyer motsvarande de som visas i fig. 
la-c men d& en kraft ansatts transportanordningens 
bardel i en tvSrriktning, 

10 fig. 4a-c visar vyer motsvarande de som visas i fig. 
la-c men d& en kraft ansStts transportanordningens 
b&cdel i en diagonalriktning, 

fig. 5a-c visar vyer motsvarande de som visas i fig. 
la-c men dS en kraft ansStts transportanordningens 
15 bardel resulterande i en svfingningsrSrelse hos tranpoirt- 
anordningen, 

fig. 6a-c visar vyer motsvarande de som visas i fig. 
la-c men d& en kraft ansfitts transportanordningens 
b&rdelr resulterande i en rotation hos tranport- 
20 anordningenr 

fig. 7a visar en Sversiktsvy av transportanordningen 
enligt uppf inningen i en altemativ utf 5ringsform, 

fig. 7b visar en detaljvy av kopplingen mellan den i 
fig. 7a visade transportanordningen och ett flygplan och 

fig. 7c ar en vy liknande den i fig. 7b men som visar en 
alternativ utf flringsform av transportanordningen enligt 
uppfinningen • 
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UTFQRINGSFORMER 

I det foljande koinmer fBredragna ut f or ings former av en 
transportanordning enligt uppfinningen att beskrivas. I 
beskrivningen koinmer i fSrklarande och ej begrSnsande 
5 syfte specifika detaljer att visas for att ge en grund- 
lig forst&else av foreliggande uppf inning. Fackmannen 
inser dock att uppfinningen kan anvcLndas i andra ut- 
foringsformer som awiker fxkn dessa specifika detaljer. 
vidare anges i beskrivningen specifika riktningar, s&som 
10 uppr ner^ vSnster^ hoger etc. Det skall insesr att dessa 
riktningar endast hSnvisar till vad som visas i f igurer- 
na och ^ dSrf 6r inte begrSnsande vad gSller uppf in- 
ningens praktiska tiliaxtrpningar. 

Referens g5rs inledningsvis till fig. la-c. I fig la 
15 visas en f5renklad sidovy av en transportanordning, all- 

mant betecknad 10, vilken bef inner sig i vilolSge, dvs. 

ingen yttre kraft ansatts den. Transportanordningen 

innefattar en drivdel 20 och en 5ver drivdelen anordnad 

bilr- eller fixturdel 30. De b&da delama 20, 30 in-* 
20 bdrdes fSrbundna med givare, av vilka en 40a visas i 

fig. la. Givarna fir vid den fdredragna utfSringsformen 

utfdrda som t5jningsgivare. 

Drivdelen Sr inrattad att drivas p& ett underlag med 
anv^ndande av fyra stycken hjul 22a-dr se fig. lb. 

25 Hjulen ar f SretrSdesvis av den typ som beskrivs i den 
internationella patentpublikationen WO99/54190, vilken 
innefattas h^ri genom referens. S&lunda Sr tv& diagonalt 
motsatta hjul 22a, 22c drivande hjul som kan svangas 
till 5nskat ISge under det att de tvi Svriga hjulen 22b, 

30 22d ar svSngande, men ej drivande hjul. Darigenom kam 



drivdelen driva i vSsentligen vilken riktning som heist 
parallell xned underlaget. 

Driv- och bSrdelarna ar inbSrdes Stskilda av ett del- 
ningsplan 18 best&ende av ett mellanrum, vars storlek 
5 f5r tydlighets skull Sverdrivits i figurerna. Delnings- 

■ gi^m^&L ai vuyuiiLiiymi iKAJrdH-iuiiL lUBia-asL uiiaBjir3^y- -jujiu. f 

fordonet ar avset-b att kttras p& och fSrblndelsen mellan 
drivdel och bSrdel kan utfOras p& olika sStt. Gemensamt 
£5r dessa Sir atl: planen kan r6ra sig i f drh&llande till 

10 varandra i riktningar som fir parallella med underlaget 
som transportauiordningen fdrf lyt-tas p& och vid den fare- 
dragna utfSrlngsformen vilar bSrdelen p& giixnmiklotsar, 
vllka ar anordnade pk drivdelen. Detta ger smft, men 
fullt detekterbara inbSrdes rbrelser mellan driv- och 

15 bardel, vilka anvfinds far den onskade servofunktionen • 

I fig. Id visas de delar som ing&r i drivsystemet. Driv- 
hjulen 22a, 22c drivs av ett respektive drivarrangemang 
24a, 24c bestiende av en elektrlsk motor med associerad 
mekanik och elektronik. Drivarrangemangen st&r i far- 
20 bindelse med en centralenhet 26 bestSende av en mikro- 
processor och tillhBrande elektronik. Till denna cen- 
tralenhet Sr Sven givarna 40a, 40b anslutna. Slutligen 
f inns en till centralenheten ansluten display/inmat- 
ningsenhet 28 som fungerar som grfinssnitt mot anvSLndare. 

25 dA en kraft ansStts bSrdelen i n&gon riktning uppstftr 
8&som n&nnts en relativ rarelse mellan driv- och bSr- 
delarna, vilket resulterar i en positionsskillnad dem- 
emellan* I fig. 2a-c visas effekten av att en kraft 
ansatts bardelen &t vanster, s&som frarngSr av pilama. 

30 BSrdelen bibringas en rarelse, som momentant resulterar 
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i en positionsskillnad Ax i -transportanordningens langd- 
riktning. Denna positionsskillnad detekteras medelst 
givarna 40a, 40b och information can denna skickas till 
centralenheten, vilken anvSnder positionsinfoiroationen 
5 som underlag for drivkommandon, vilka skickas till driv- 
arrangemangen 24a, 24c. I det i fig^ 2a-c visade examp- 
le t bor jar s&lunda hjulen driva &t vSnster i figuren. 

dSl hjulen bar jar driva strfivar drivdelen 20 att inta 
samma position som bardelen 30, dvs. att minska Ax. Qm 

10 den kraft som ansStts bSrdelen Sr statisk, vilket exem- 
pelvis innebSr att den anvSbadare som trycker pa bardelen 
inte r6r sig, kommer drivdelen att fOrf lytta sig tills 
Ax ar noil under det att bardelens absoluta position ej 
andras. D& Ax Sr noil upphSr drivhjulen att driva och 

15 transportanordningen har fdrflyttats till ett nytt lage. 

Om daremot den kraft som ansatts bardelen ar dynamisk, 
dvs. den anvandare som trycker p& bardelen fOrflyttar 
sig i samma riktning som kraften, forblir Ax st5rre an 
noil bSl lange som anvandaren farf lyttar sig. Det ar 
20 f5rst nar drivdelen tillats ''komma ikapp" bardelen som 
drivningen upphor. 

Positionsskillnaden mellan driv- och bardel anvands som 
tidigare namnts som en parameter far de kommandon som 
centralenheten skickar till drivarrangemangen. Detta 

25 innebar, att ju starre ansatt kraft, desto stBrre Ax. 

Ett stdrre Ax innebar hagre drivhastighet, varfdr trans- 
portanordningen rer sig olika snabbt i beroende av hur 
h&rt anvandaren trycker p& bardelen. Upphar man att 
trycka, stannar transportanordningen i stort sett 

3 0 momentant • 
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Med andra ord l&ter man genom via exempelvis f jSder- 
belastning driv- och bardelen strSva mot en neutral- 
punkt, vid vilken servoverkan upph5r och i och med att 
den ansatta kraften upphfir 6verg&r servoverkan f rin 
5 drivhjaip till retardationshjSlp. 

Rdrelseriktningen behSver inte vara begrSnsad till den 
som visas i fig, 2a-c. I fig. 3a-c visas effekten av att 
en kraft ansStts bSrdelen i transportanordningens tvar- 
riktning* Detta resulterar i en positionsskillnad Ay, 
10 vilken i sin tur ger en rdrelse tvSrs transportanord- 
ningens langdriktning. 

En kombination av dessa rbrelser ar naturligtvis m5jlig, 
I fig, 4a-c visas dk den resulterande kraften Sr riktad 
diagonalt, dvs. best&r av en komposant i s&vSl ISngd- 
15 som tvarriktningen- Givarna 40a ^ 40b regis trerar de 

relativa positionsskillnaderna. Ax och Ay, och central- 
enheten 26 anvSnder denna information f5r att Sstadkomma 
en drivning i diagonalriktningen. 

I de ovan beskrivna exemplen p& drivning har de b&da 
20 . givasma 40a, 40b detekterat samma inb5rdes positions- 
skillnad, dvs. den inbOrdes rOrelsen mellan drivdelen 
och bardelen har uteslutande bestatt i en translations- 
rOrelse, vilket ej resulterat i n&gra svSngar, dvs. 
n&gon rotationsrdrelse • I fig, 5a-c visas ett exempel da 
25 transportanordningen svanger. I fig, 5b visas hur den 
nedre delen av bardelen ansatts en mindre kraft an den 
ovre delen. Detta resulterar i, att den nedre givaren 
40a registrerar en mindre positionsskillnad an den ovre 
givaren 40b, Denna positions information resulterar i, 
30 att centralenheten beordrar det avre, h6gra hjulet att 



8 

driva i en riktning och det nedre, vSnstra hjulet 22c i 
en annan riktning* Det sammanlagda resultatet blir en 
8vangningsr5relse, s&som visas av pilen till v^nster i 
figur 5b. 

5 En ren rotationsrSrelse kan ocksli ^stadkommas , s&som 
framg&r av exen^let som visas i fig, 6a-c. I fig- 6b 
visas, hur den nedre delen av b^rdelen ansStts en kraft 
riktad At vtoster under det att den ttvre delen ansStts 
en lika stor kraft riktad &t hBger- Detta resulterar i 
10 att de tv& drivhjtalen driver i motsatta riktningar, 
vilket ger en ren rotationsrarelse • 

Det kan vara en f ordel att l&ta transportanordningen 
driva lattare i en riktning an en annan, vilket enkelt 
kan Sstadkommas med transportanordningen enligt upp- 

15 finningen. S&dan programmering av egenskaper kan &stad- 
kommas genom inmatningsenheten 28. Ett exempel p& s&dan 
programmering kan vara att man l&ter en inbordes posi- 
tions skillnad i tvSrled, dvs. Ay, ha en mindre inverkan 
p& drivningen an en inbordes positionsskillnad i ISngd- 

20 led, dvs. Ax. Detta kan ockst Astadkommas p& rent mekan- 
isk vSg genom att den ansatta kraft som krSLvs fSr att 
astadkomma en inbordes positionsskillnad fir olika i 
olika riktningar. Grundprincipen fOr systemet Sr dock 
servoverkan i samtliga riktningar samt mojlig rotation 

25 runt centrum eller en eller flera andra valda punkter. 

Den fSreslagna ISsningen skapar ett flertal fCrdelar, av 
vilka de viktigaste beskrivs nedan* Med transportanord- 
ningen enligt uppfinningen erh&lles mttjligheten att 
fdrf lytta store massor p& det mest logiska sSttet - att 
30 ansatta en kraft direkt p& massan varvid servoverkan 




flyttar massan i denna riktning s& ISLnge kraften an- 
satts- Man erh&ller ocks& mSjlighet att anvSnda hjul- 
burna transportorer f6r material till rSrliga monter- 
ingslinjer, F5rf lybtningen kan ske med mycket stor 
5 precision jSmfdrt med dagens motsvarande losningar av 
luf tkuddetyp . 

En foredragen utfdrlngsform av en transport anordning 
enligt uppflnningen har beskrivits* Fackmannen inom det 
aktuella teknikomr&det inser, att denna kan varieras 

10 inom raroen fSr bifogade patentkrav. Det har n&nnts att 
driv- och bSLrdelama fOretrttdesvis Sr forbundna medelst 
gummiklotsar, varmed likstSlls andra komponenter med 
motsvarande elastiska egenskaper. Altemativt kan glid- 
skenor vara anordnade i exempelvis Iftngd-* och tvSr- 

15 riktning^ varvid &terfdring till samma inbSrdes position 
f6r delama &stadkommes medelst exeiqpelvis f jfidrar. 

Givarna 40a, 40b har beskrivits som t5 jningsgivare • 
Alternativa givare Sr naturligtvis ocks& m5jliga, s&som 
optiska givare eller mekaniska givare som fungerar som 
20 en joystick* vidare kan givarnas placering och antal 
varieras after behov, exempelvis £6r att detektera mer 
komplexa rSrelser. 

Drivningen vid den f dredragna utfdringsformen sker med 
hjul, Andra typer av driver gan fir naturligtvis ocksli 

25 mojligar s&som drivband. Vidare kan drivorganens 

placering och antal varieras efter behov. S&lunda kan 
exempelvis ett drivande hjul kombineras med tv& eller 
fler icke drivande hjul^ tre eller fler drivande hjul 
kan kombineras med ISmplig antal icke drivande hjul 

30 eller && har man inga icke drivande hjul. I fallet av 
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-tv& cirivande hjul kan de vara dlagonalt placerader som 
p& den beskrivna u-tf&rlngsforzDen, eller kan de vara 
placerade Itogs samroa sida. Som ett ytt:erligare alter- 
nativ kan en eller f lera hjul kon^letteras med ett 
5 luftkuddearrangemang , 

X fig. 7a visas en alternativ utf&ringsform av en 
transportanordning 100, vilken Sr slavstyrd till ett 
annat £5rem&l, i figuren visat som ett flygplan 120. X 
detta fall Sir den positionsskillnad som man mSlter den 

10 mellan en transportanordning 100 i form av en arbets- 
plattfoano och flygplanet 120. Detta &stadkommes medelst 
tv& stycken givare 140a, b, vilka anordnade p& den 
ena sidan av transportanordningen, se fig. 7b« Dessa kan 
exempelvis vara lasergivare, vilka arbetar mot en res- 

15 pektive ref lekterande yta 142a, b pS f lygplanskroppen. 
Dfirigenom kan man h&lla reda p& det inbordes avst&ndet 
Axl, Ax2 mellan flygplan och transportanordning. 

Slavs tyrningen gar i detta fall till p& f51jande sMtt. I 
ett Snskat inbdrdes lage mellan transportanordning och 

20 flygplan nollstSLlls givare och styrsystem. Detta Ifige 
motsvarar s&ledes det som visas i fig. la-c for den 
forsta utforingsformen. Om flygplanet frfin detta ISge 
b5rjar rdra sig, kommer detta att detekteras av givarna 
140a, b. Awikelsen fr&n den inbdrdes positionsskill* 

25 naden i utglingslMget fungerar som insignal till trans- 
portanordningens styrsystem, som p& samma sfitt som vid 
den fSrsta utf Sringsformeh fdrsdker driva transport- 
anordningen i en riktning som &terf5r den till utg&ngs- 
. ISiget relativt planet. I detta fall fir transport- 

30 anordningen slavstyrd till det andra f5rem&let, visat 
som ett flygplan. 
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Det inses att matningen kan ske p& annat sStt an det som 
visas i figurerna. Exempelvis kan man ha ett teleskop- 
erande arrangemang som Sr anordna^ mellan f lygplan och 
-transpor-banordnlng och med vxlke-t man mft-ter det: inbOrdes 
5 avst&ndet dem mellan. Vldare kan man, utdver eller 
istailet f5r en ren avst&ndsmatning, Sven utnyttja 
vinkelmatning, dvs. man mater i ytterligare en dimension 
hur f lygplanet fdrflyttat sig relativt transportanord- 
ningen* I fig. 7c betecknas tvA vinklar 0 och 0 och med 
10 hjaip av dessa vinklar kan en inbbrdes positionsskillnad 
beraknas * 

I den utf Sringsf orm som beskrivits under hanvisning till 
fig. 7a-c har ett f lygplan anvands som exempel p& det 
f5rem&l vars rdrelse transportanordningen fdljer. Detta 
15 ar naturligtvis bar a ett exen^el, och ett alternativ ar 
t.ex. en bil p& ett Idpande band. 
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PATENTKRAV 

1. Transportanordning innef attande : 

5 - en drivdel (20) med fttminstone ett drivningsorgan 
(22a-d} fOr fdrflyttning av nSmnda drivdel i ett 
flertal riktningar pSi ett under lag, 

- en bardel (30) anordnad 5ver namnda drivdel och 
inrattad att bara en last, 

10 k&nnetecknad av 

att nainnda drivdel och nSxnnda bardel Sr inbdrdes 
rSrliga i ett flertal riktningar vasentligen 
parallella med n&xmda under lag, 

vELTvid nSxcinda transportanordning innefattar ett 
matorgan (40a, 40b) f5r mStning av en 
positionsskillnad (Ax, Ay) mellan nSmnda drivdel och 
naxnnda bardel, och 

nSLmnda drivningsorgan &r inrattade att driva i 
riktningar som beror av naxnnda positionsskillnad 
20 xnellan namnda drivdel och namnda bardel. 

2. Transportanordning enligt patentkravet 1, vid 
vilken namnda drivningsorgan innefattar atminstone ett 
hjul (22a, 22c). 

3. Transportanordning enligt patentkravet 1, vid 
25 vilken namnda drivningsorgan innefattar &tminstone ett 

drivband. 
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4. Transportanordning enligt n&go-t av patenUcraven 
1-3 r vid vilken nStonda mStorgan innef attar tSjnings- 
givare (40a, 40b). 

5. Transportanordning enligt n&got av patentkraven 
5 1-3, vid vilken nairmda mStorgan innef attar optiska 

givare (40a, 40b). 

6. Transportanordning enligt n&got av patentkraven 
1-3, vid vilken nSinnda matorgan innef attar ett joystick- 
arrangemang . . 

10 7. Transportanordning enligt n&got av patentkraven 

1-6, innef attande elastiska distansorgan, fSretrSdesvis 
guxnmiklotsar, anordnade inellan nSbnnda drivdel (20) och 
nSmnda bftrdel (30). 

8. Transportanordning enligt n&got av patentkraven 
15 1-6, innef attande glidskenor anordnade inellan namnda 

drivdel (20) och nMmnda bHrdel (30). 

9. Transportanordning enligt n&got av patentkraven 
1-8, vid vilken namnda drivningsorgan (22a, 22c, 24a, 
24c) ar inrattade att drive med en hastighet som ar 

20 vasentligen proportionell mot namnda positionsskillnad 
(AX, Ay). 

10. Transportanordning enligt n&got av patentkraven 
1-9, vid vilken namnda drivningsorgan (22a, 22c, 24a, 
24c) Sr inrattade att driva nied en storre hastighet i 

25 en forsta riktning (Ax) Sn i en andra riktning (Ay) for 
saimna positionsskillnad. 
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SAMMAMDRAG 

En transportanordning innef attar en drivdel (20) med 
5 atminstone ett drivningsorgan (22a-d) f5r fttrflyttning 
av drivdelen i ett flertal riktningar p& ett under lag. 
Vidare finns en bSrdel (30) som fir anordnad 5ver driv- 
delen och avsedd att bSra en last. Drivdelen och bftr- 
delen Sr inbSrdes r5rliga i ett flertal riktningar 

10 vSsentligen parallella med imderlaget. MStorgan {40a, 
40b) Sr anordnade for mStning av en positionsskillnad 
(Ax) mellan drivdelen och bSbrdelen. Drivningsorganen Sr 
inrattade att driva i riktningar som beror av positions- 
skillnaden mellan drivdelen och bfirdelen, DSrigenom 

15 &stadkommes en transportanordning/ vars rSrelse kan 
kontrolleras p& ett naturligt och exakt satt. 



(FXG« 2c) 
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Fig. 1d 
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Fig. 6b 
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Fig. 6c 
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